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              (C) Kvp=8, Kvi±1/16
Transient responses for the step changes of rotor speed
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す）に直結する．以下，実験の方法を述べる．
①RS232Cケーブルでパソコンとシステム1を接続
　する．
②パソコンで通信プログラムを起動し，ターミォル
　モードとする．
③システム1のマイコン部の電源を入れる．すると，
　ROM上のモニタプログラムが走り出す．
④パソコンからの入力により，モニタプログラムの受
　信プログラム（Load）を起動する．
⑤パソコン側では，ターミナルモードからファイルの
　転送モードに切り換え，作成しておいたシステム1
　のモータ制御プログラム（インテルHEX型式）をフ
　ロッピーディスクから呼び出し転送する．
⑥モニタプログラムは送られてきたモータ制御プログ
　ラムをRAMへ次々に格納する．ファイルの終了記
　号（1AH）が送られてくると，モニタプログラム
　は再びコマンド待ちの状態になる．
⑦パソコン側では，ファイル転送が終了すると再び
　ターミナルモードにする．
⑧パソコンで，G＝0040：0000とキー入力すると，モ
　ニタプログラムのGoコマンドが実行され，0040：
　0000番地から保存されたモータ制御プログラムが走
　り出す．
⑨システム1の三相電源を入れる．
⑩システム1の始動ルーチンを起動し，三相交流入力
　電圧を徐々に上昇させる．
⑪システム1の速度指令変更ルーチンで速度の設定を
　行う．
⑫システム2においても①～⑧の手順は全く同じであ
　り，これを実行する．この結果，全てのトランジス
　タはOFFで，割り込み処理ルーチンで電流と速度
　の検出だけが行われている．
⑬システム2で，直流機の界磁電流を流す．直流機は
　発電機として動作するが電流は流れない（無負荷）．
⑭システム2でチョッパ始動ルーチンを起動する．
⑮システム2の電流指令入力ルーチンで，種々の負荷
　トルクパターンを実現する．
⑯⑪と⑮により，種々の定常及び過渡特性試験を行う．
⑰停止は，システム2のチョッパ停止，システム1の
　モータ停止の順に行う．
5．2　実験結果
　実験に用いた誘導機は2．2kW，直流機は3kWであ
る．Fig．8に定常運転時の誘導機の端子電圧と相電流
波形を示す．端子電圧のスパイクはインバータの転流
に起因するもので，転落コンデンサの容量を大きくす
ると小さくなる．インバータの周波数と回転数はほぼ
比例関係にある．
　Fig．9は，回転速度指令を300rpmから500rpm，次に
再び300rpmへと変化させた場合の過渡応答である．
このとき，直流機の電機子電流（負荷トルク）は波浪
を模擬iして5秒周期で変動させている．図より，負荷
トルクの変動に影響されることなく回転速度の制御が
実現できた．特に，PI速度フィードバックの比例ゲ
インK。ρ＝16，積分ゲインK。f＝1／16のときは，回転速
度のオーバーシュートもなく良好な過渡特性が得られ
た（（a）図）．（a）図の場合と比べて，積分ゲインを2倍に
　　　　　　　　もした（b）図，比例ゲインを彪にした（c）図では回転速度に
オーバーシュートが見られる．
6．あとがき
　トロール網の特性を摸擬したトランジスタチョッパ
制御直流電動機の電機子電流制御により，速度の2乗
に比例した網の抵抗や波浪の影響がシミュレートでき，
ウインチモータの特性試験が行えるようになった．実
験結果より，電流形インバータ駆動誘導電動機はウイ
ンチモータとして十分利用できるものと考えられる．
なお，実用化に際しては，超低速運転でPWM制御の
導入によるトルク脈動の低減，理想的ベクトル制御実
現のための転流遅れ補償や二次抵抗推定が望まれる．
　最後に，本研究に協力された大学院学生の津森伸一
君および高濱昌信君に深く感謝の意を表する．なお，
本研究は昭和61年度教育研究学内特別経費の補助を受
けており，関係各位に感謝の意を表する．
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